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ВИКОРИСТАННЯ F-СХЕМ У ПРОЕКТУВАННІ РАДІОЕЛЕКТРОНІКИ 
Коростельова  Ю.В. ст.гр. РЕА-11Дм, проф. Смолій В.М. 
Східноукраїнський національній університет імені Володимира Даля  
Метою роботи є дослідження використання F-схем у проектуванні радіоелектроніки.  
Сучасний етап розвитку радіоелектроніки характеризується бурхливим 
впровадженням автоматизованих систем управління технологічними процесами і 
виробництвом в цілому, гнучких автоматизованих виробництв на базі робототехнічних 
систем. Розробка, впровадження та організація оптимальних режимів експлуатації цих 
найскладніших систем немислимо без імітаційного моделювання. 
Сутність імітаційного моделювання полягає в тому, що процес імітується за 
допомогою арифметичних і логічних операцій в послідовності, що відповідає 
модельованому процесу. Вибір імітаційної моделі визначається видом і характером 
розв'язуваної задачі. Кожна конкретна система характеризується набором властивостей, що 
відбивають її поведінку і умови функціонування у взаємодії із зовнішнім середовищем. 
Математичним апаратом на етапі формалізації процесу функціонування систем для 
дискретно-детермінованого підходу є математичний апарат теорії автоматів. [1] 
F-схеми оперують з дискретним часом. Дискретно-детерміновані моделі є основою 
для дослідження роботи надзвичайно важливого і поширеного сьогодні класу систем 
дискретних автоматів. З метою їх дослідження розроблено самостійний математичний 
апарат теорії автоматів. На основі цієї теорії система розглядається як автомат, переробний 
дискретну інформацію і змінюючий, залежно від результатів її переробки, свої внутрішні 
стани. 
На цій моделі засновані принципи мінімізації числа елементів і вузлів у схемі, 
пристрої, оптимізація пристрою в цілому і послідовності роботи його вузлів. Поряд з 
електронними схемами, яскравим представником автоматів, описуваних даною моделлю, є 
робот, керуючий (за заданою програмою) технологічними процесами в заданій 
детермінованою послідовності. 
Верстат з числовим програмним управлінням також описується даною моделлю. 
Вибір послідовності обробки деталей на цьому верстаті здійснюється налаштуванням 
вузла управління (контролера), який виробляє сигнали управління в певні моменти часу. 
Теорія автоматів використовує математичний апарат булевих функцій, що оперують з 
двома можливими значеннями сигналів 0 і 1. 
Автомати розділяються на автомати без пам'яті, автомати з пам'яттю. Опис їх роботи 
проводиться за допомогою таблиць, матриць, гра-фов, що відображають переходи 
автомата з одного стану в інший. Аналітичні оцінки при будь-якому вигляді опису роботи 
автомата вельми громіздкі і вже при порівняно невеликому числі елементів, вузлів, що 
утворюють пристрій, практично нездійсненні. Тому дослідження складних схем автоматів, 
до яких, безумовно, належать і робототехнічні пристрої, проводиться із застосуванням 
імітаційного моделювання. [2] 
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